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Abstract: In this paperJ a developmental procedure of the autonomous mobile robot DREAWI‐3 is
described he DREAVI‐3is a mob工e robot typed as an electrica■y(と?en wheel cha14 he alm to
deve10p DREAA4‐3 is make it travel ? indOOr env■ro ments such as ? hOspitEds and/or werare
fac?ties for their pracdcal use and sewe to care for old people and physicany handicapped person.
Such a mob工e rObot has to proⅥde es ecia■y the fono、ving propertiesi ①saf ty(動rehabittty and
robustness, Tb Hlalntain these properties in the travehng, the authors have proposed an
en4ヽrOnmentm map for DREA?I‐3,Using sensor ?formaiOn,the rObOt pOsitlon with its direction is
speciahzed in the envlronments map T監e trave■g can be contro■ed by both travehng trttectOry in
the env■ronmenttt map and in the real travehng envlronment. As a result, this map plays an
important role for determining the robot position accurately and for is stable travehng,
Key words: A mob工e rob t typed as an electrica■y driv n wheel ch五恥 DREAWIⅢ3, Indoor














































































































































































図 5 エンコーダとジャイロ 。センサによる
















△θl=Pl―θ21    ⑦
△θ2=lθ2~θ31
△θ2〓lθ2~θ31                 (9)
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図26 検証結果2-4 図29 検証結果 2‐7






























































































































































































and M.OLkita l Travehg ofa WheeLhaと
勁 e  MObile  rObot by tte  Fuzzy













信 学 会 、 デ イジ タ ル 信 号 処 理 研 究 会
(DSP2002‐30‐40)、信 学 技 法 、
Vol.102,No.42,pp.23‐28(2002).
181George Nyauma Nyakoe, Masaki
NAKASHIMA, A/1akoto OHKI and
Masaaki OHKITA:Mobile robot pa血
plallning  with  real‐time  obstacle
avoidance,Reprinted from Reports of the













[141 Nyakoe,G.N.,竹内俊博,佐々 木忠義 ,
木村昭彦,高橋智一、大木誠、大北正昭 :
二輪馬区動ロボットによる走行特性の定式化
と走行制御アルゴリズムの検討,鳥取大学
工学部研究報告書,Vol,32,p.9‐17,(2001).
[15]菅野祥伸、山本寿、大木誠、大北正昭 :
屋内環境におけるカメラ・データと現在地
推定データのマッチングによる位置認識、
電気学会全国大会講演論文集、 3‐043、
p.4(2002).
(平成 15年8月29日受付)

